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@ Dispositif de commande de changement de vitesse de boite & engrenages.

6) Le dispositif comprend au moins un bloc d'engrenages
baladeurs (1) dont le déplacement est obtenu par une trin-
gle ou fourchette (3) elle-mé&me ac actionnée & partir d'un
servo-moteur (8). Le servo-moteur (8) entraine un arbre
fileté (7) sur lequel est montée une noix (6) dont les déplace-
ments entrainent a la fois ceux de la fourchette (3) et ceux
d'un organe tel que doigt, relief ou encoche (10) comman-
dant des commutateurs (11 4 14) contrélant fe servo-moteur
(8). Le servo-moteur entraine également une came rotative
(19) a un seul bossage (20) coopérant avec un cummutateur

(21) monté en paralléle avec les précédents sur le circuit de -

commande du servu-moteur (8).
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Dispositif de commande de changement de vitesse de boite

d engrenages.

L'invention se rapporte aux boites

comportant un ou plusieurs blocs d'

dont le déplacement est obtenu par
elle-méme actionnée par tout moyen
pouvant comporter des crémailléres

Pour 1a réalisation d'un mécanisme

-

de vitesse & engrenages
éngrenages baladeurs,

une tringle ou fourchette
tel qu'une tringlerie

ou vis sans fin.

automatique de change-

ment de vitesse, i1 est connu d'utiliser un servo-moteur
entrainant un pignon qui entraine une crémaillére assurant

le déplacement de Ta fourchette et

de munir 1'arbre du pignon

de came coopérant avec des micro-commutateurs pour obtenir
1'arrét du pignon en une position angulaire précise.

IT est également connu d'employér un servo-moteur qui
entraine une tige filetée ou vis tournant dans une noix
dont les déplacements entrainent ceux de 1a fourchette.
L'arrét de la fourchette en toute position désirée &tant

obtenu au moyen de contacteurs.

Cependant, ces dispositifs ne permettent pas un positionne-
ment précis de la fourchette, en raison notamment de 1'&ten-
due de la plage d'action sur un micro~commutateur du dbigt
ou du bossage de came qui assure le déclenchement dudit

micro-commutateur.
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Pour résoudre cette difficulté, 1'invention prévoit un disposi-
tif dans lequel un bloc d'engrenages ba]adéurs de boite de vi-
tesse est commandé par Tle dep]acement d'une fourchette au moyen
d'un servo-moteur, caractérisé en ce que le servo-moteur entraf-
ne un arbre fileté sur Tequel est montée une noix dont Tes dépla-
ments entrainent i Ta fois ceux de la fourchette, et ceux d'un
organe tel que doigt, relief ou encoche commandant des computa-
teurs contrdlant le servo- moteur, et en ce que le servo-moteur
entraine également une came rotative & un seul bossage coopé-
rant avec un commutateur monté en para]]é]é.avéc Tes précédents
sur le circuit de commande du servo-moteur.

De la sorte, 1'arrét du servo- moteur suppose d la fois 1'action-
nement du commutateur de position se]ectlonne et 1'actionnement
du commutateur commandé& par la came, ce qu1.permet d'obtenir

une trés grande précision de positionnement du bloc de pignons
baladeurs en chaque position d'arrét.

De préférence

a) La came a bossage unique a méme vitesse de rotation que
1'arbre fileté. ' '

-

b) La came a bossagé unique est montée sur 1'arbre fileté.
c) L'arbre fileté est 1'arbre de sortie du servo-moteur.

d) L'étendue de la plage de commutation de 1'organe de com-
mande de commutateur entrainé& par la noix filetée est infé-
rieure au pas de vis de 1'arbre fileté.

Avec ces dispositiohs, la précision de positionnement est
donnée par la fraction du pas de vis de la tige filetée

qui correspond & la fraction de tour complet sur laquelle
s'étend la plage de commutation de Ta came a& bossage unique.
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L'invention est décrite ci-aprés avec références au dessin
annexé sur lequel

La figure 1 est une vue schématique en coupe longitudinale
du dispositif de 1'invention

La figure 2 est une vue de détail de la came & bossagé uni-
que

La figure 3 est un exémp1e de schéma électrique applicable
au dispositif des figures 1 et 2,

En se reportant aux figures 1 et 2, on voit que le disposi-
tif est destiné a@ une boite de vitéssé, non réprésentéé,
dont on a figuré un bloc de pignons baladeurs 1 qui cou-
Tissent sur un arbre 2 sous 1'action d'une fourchette,

tringle ou 1'équiva1ént 3.

Dans cet exemple, 1la fourchette 3 coulisse elle~méme sur
une tige 4 liée au carter de boite de vitesse par les
cloisons 5.

Conformément & 1'invention, la fourchette 3 est entrainée
par la noix filetée 6 dans 1aque11é tourne 1'arbre fileté
7 entrainé par le servo-moteur 8 et cette noix entraine
galement Te bras 9 portant le doigt 10 qui commande les
commutateurs 11, 12, 13, 14 dont les tiges de commande

15, 16, 17, 18 sont situées en des emplacements carrespon-
dant aux positions d'arrét de la fourchette 3 qué 1'on
recherche, Par ailleurs, 1'arbre fileté 7 entraine en rota-
tion Ta came 19 pourvue d'un bossage unique 20 contrdlant
le commutateur 21 par la tige 22. |

Le commutateur 21 est monté en para]]é]é avec les différents
commutateurs 11 & 14.

Le servo-moteur est commandé par des circuits dans lequel
& chaque commutateur 11 & 14 est associ@ un contact de
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sélection de position.

Un contact de se]ect1on de position g¢tant manoeuvré,
le servo-moteur se met en route et ne s'arréte que Tlorsque
sont simultanément actionnées celle des tiges 15 a 18 qui

-

corréspond a Ta position recherchée et la tige 22.

La coopération du doigt 10 avec 1'une des tiges 11 & 14
correspond donc & un arrét approximatif, la came 19 opérant
T'arrét proprement dit avec précision ; 1'arbre 7 agissant
comme une vis micrométrique, on obtient ainsi un position-
nement trés précis.

La plage de commutation du doigt 10'sur'1‘une des'tétes
de tiges 15 & 18 n'est pas super1eure au pas de 1'arbre
filets 7, c'est-a-dire que Ta commutation opérée par Ta
cooperat1on “du doigt 10 avec les commutateurs 11 a 14 est
inférieure au pas de 1'arbre 7.

La came 19 & bossage unique 20 &tant mchtée sur 1'arbre'7,
la précision de positionnement de 1'arrét sera donc d'une
fraction du pas de 1'arbré 75 cétteifraction étant doﬁnée
par Ta fraction de tour de la came 19 qui correspond‘a Ta
plage de commutation du bossage 20. |

Si par exemple, cette fraction est de 1'ordre de 1/10
de tour, Ta précision de pos1t1onnement de la fourchette
3 sera de 1/10 du pas de 1'arbre 7.

Sur la figure 1, Ta noix 6 porte un bras 9 muni d'un doigt
10 coopérant avec Tes doigts ou tiges 15 & 18 des commuta-
teurs.

IT est &quivalent, comme Te montre la figure 4 de munir
Ta noix 6 d'une glissiére 9 portant une enchoche 10 avec
laquelle coopérent Tes organes 15 & 18 de commande des

-

commutateurs 11 & 14. L'encoche 10 pourrait &tre remplacée
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par un relief.

Le schéma &lectrique de la figure 3 montre le servo-

moteur 8 contr8l1& par 1'intermédiaire de deux relais D et
G, réspéctivement prévus pour commander le dép]acémént de
la piéce 9 vers la droite et vers la gauchéﬁ A cet effet,
le relais D commande 1a rotation du moteur 8 dans un séns,
et 1e relais G dans le sens inversé, selon une téchniqué
connue. Les deux relais D et G sont montés en para]]é]é
entre les deux bornes de 1'alimentation 23, de facon a é&tre

alimentés séparément et jamais simultanément. Quatre branches

sont prévues en para11é]é pour alimenter les deux relais D
et G. Chacune de ces branches est munie d'un contact la,
2a, 3a, 4a. Ces contacts sont commandés par un commutateur
24 qui affiche la position recherchée 1, 2, 3 ou 4, corres-
pondant respectivement aux micro-contacts 11, 12, 13 et 14,

Le micro-contact 11 commande un contact 3 ouverture lla et

-

deux contacts & fermeture 11b et 1llc.
Le micro-contact 12 commande un contact & ouvérturé 12a
et un contact a8 fermeture 12b.

Le micro-contact 13 commande un contact a fermeturé 13a

=

et un contact & ouverture 13b.

Le micro-contact 14 commande deux contacts & fermeture l4a,

-

14b et un contact a ouverture lic,

La came 19 entrainée par 1'arbre fileté 7, porte un bossage
20 qui commande un micro-contact 21 qui commande Tui-méme
quatre contacts & ouverture 2la, 21h, 21c, 21d.

Chaque branche du réseau d'alimentation des relais D et
G comporte un premier contact (la; 2a; 3a; 4a) dépendant
du commutateur 24, en série avec au moins un contact lla,
11b, 11c ; 12a, 12b ; 13a, 13b ; 14a,l4b, 14c) dépendant
de T1'un des micro-contacts 11, 12, 13, 14, Les contacts
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(2la, 21b, 2lc, 21d) dépendant de Ta came 19 sont montés
en paralléle respectlvement sur les contacts (lla, 12a, 13b,
14c) commandés par la piéce 9.

En outre, Te relais D contrdle deux contacts a.férméture
Da, Db, et le relfais G contrbdlie deux contacts a fermeture
Ga, Gb.

La figure 3 représente 1'ensemble arrété en position 4,
toutes les branches d' a11mentatlon des relais D et G
etant ouvertes, 1e moteur 8 étant arréteé.

Supposons que 1'on veuille commander 1a position 3, on
tourne Te commutateur 24 vers Ta position 3. Le contact

4a s'ouvre et le contact 3a se ferme. Le relais D est alors
alimenté par les contacts 3a, 13b et 14b. IT commande
aussitdét Ta fermeture du contact Db (et celle de Da qui
est sans influence) et 1a rotation du moteur 8 pour provo-
quer un déplacement vers la droite de 1a piéce 9 et une
rotation de la came 19. Le bossage 20 Tibére le micro-
contact 21 et provoque la fermeture du contact 2lc. Le
déplacement de 1a piéce 9 repousse le micro-contact 14

et provoque 1'ouverture du contact 14b, mais le relais D
reste alimenté par les contacts 3a, 13b et Db. Lorsque
1'encoche 10 de Ta piéce 9 se présente sous le micro-
contact 13, 1e contact 13b s'ouvre mais le relais D reste
alimenté par 1° intermédiaire du contact 21c, fermé Jusqu a
ce que Te bossage 20 de 1a came 19 provoque son ouverture.
A 1'ouverture du contact 2lc, le relais D n'est plus ali-
mente, son contact Db s'ouvre et le moteur 8 s'arréte.

Si 1'on commande alors la position 2, le commutateur 24
ouvre le contact 3a et ferme le contact 2a. Le relais D
est alimenté par les contacts 2a, 12a et 13a. I1 commande
la fermeture du contact Da et la mise en marche du moteur
8 pour entrainer la piéce 9 vers la dro1te. Le contact 13a
s'ouvre et le contact 21b se ferme. Lorsque 1'encoche 10
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se présente sous le micro-contact 12, le contact 12a

7

s'ouvre, puis Te bossage 20 de la came 19 ouvre le contact
21b et Te relais D n'est plus alimenté. Son contact Da
s'ouvre et le moteur 8 s'arréte,

Si 1'on commande alors la position 1, le commutateur 24
ouvre le contact 2a et ferme le contact la. Le relais D
est alimenté et Te moteur 8 tourne pour entrainer Ta piéce
9 vers la droite. Le contact 2la se ferme. Lorsque 1'en-
coche 10 arrive sous le micro-contact 11, le contact-lla
s'ouvre. Lorsque le bossage 20 commande 1'ouverture du
contact 2la, le relais D n'est plus alimenté et le moteur
s'arréte. "

Si 1'on commande alors par exemple la position 4, le commu-
tateur 24 ouvre le contact la et ferme le contact 4a, Le
relais G est alimenté par les contacts 4a et ldc, I1
commande la mise en marche du moteur 8 pour un'déplacément
vers la gauche de la piéce 9. Lorsque 1'encoche 10 arrive
sous le micro-contact 14, Te contact l4c s'ouvre, mais le
relais G reste alimenté& jusqu'd ce que le Bossagé 20 de 1la
came 19 ouvre le contact 21d. Le relais n'est plus alors
alimenté et le moteur s'arréte. )

Les autres éventualités de fonctionnement du dispositif
se déduisent aisément de 1'examen du circuit &lectrique
de 1a figure 3.



10

15

20

25

30

35

0072272

RevendicationS'de'brévéte

1. Dispositif de commande de changément de vitesse de

boite a engrénages comprenant au mains un hloc d'éngrenages
baladeurs (1) dont le déplacement est obtenu par une tringle
ou fourchette (3) elle-méme actionnée & partir d'un sepvo-
moteur (8), entrainant un arbre fileté (7) sur Tequel est
montée une noix (6) dont les déplacements entratnent 4 la
fois ceux de la fourchette (3), et ceux d'un organé te

que doigt, relief ou encoche (10) commandant des commuta-
teurs (11 & 14) contrdlant le servo-moteur (8), caractérisé
en ce que le servo-moteur entraine &galement une came
rotative (19) & un seul bossage (20) coopérant avec un
commutateur (21) monté@ en parallé&le avec Tles commutateurs

(11 & 14) placés sur le circuit de commande du servo-moteur

(8)-

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce

que la came (19) & bossage unique (20) a méme vitesse de
rotation que 1'arbre fileté (7).

3. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce
que la came (19) & bossage unique (20) est monté&e sur 1'arbre
filete (7).

4. Dispositif selon 1'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que 1'arbre fileté (7)
est 1'arbre de sortie du servo-moteur (8).

5. Dispositif selon 1'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que 1'étendue de 1a plage
de commutation de 1'organe (10) de commande de commuta-

teurs (11 & 14) entrainé par 1a noix filetée (6) est infé-
rieure au pas de vis de 1'arbre fileté (7).

6. Dispositif selon 1'une quelconque des revendications

précédentes, caractérisé en ce qu'un Timiteur de couple (25)
est prévu sur la transmission entre le servo-moteur (8) et
1'arbre fileté (7).
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